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Abstrak 
 Dalam dunia industri, rancangan robot fighter masih banyak dilakukan secara manual 
sehingga membutuhkan waktu dan biaya untuk pekerjanya. Pembuatan tugas akhir ini 
bertujuan untuk merancang alat pergerakan secara otomatis bedasarkan pergerakan tubuh 
.Alat ini menggunakan komponen arduino uno dan flex sensor sebagai alat utama yang 
berfungsi sebagai sensor untuk menjalankan pergerakkan robot. Bedasarkan pengujian alat, 
waktu pergerakkan robot. Dapat disimpulkan bahwa alat yang dirancang dapat bekerja optimal 
secara otomatis. 
Kata kunci : Arduino Uno, Flex Sensor, Potensiometer, Bluetooth 
 
 
Abstract 
 In the world of industry, the draft robots fighter still many done manual need time, and 
the cost to work. Making the task of the end of this aims to designing a movement automatically 
based on the movement of the body. This tool using component arduino uno and flex sensor as a 
main serves as the sensor to run movement robots. Based on testing tools, the movement robot. 
can concluded that a designed can work optimally automatically. 
Keyword : Arduino Uno, Flex Sensor, Potensiometer, Bluetooth 
 
1. PENDAHULUAN 
eknologi didunia telah mengalami kemajuan yang sangat pesat, terutama dibidang 
robotika. Saat ini robot telah banyak berperan dalam kehidupan manusia. Robot adalah 
peralatan elektro-mekanik atau mekatronika yang menghasilkan gerakan secara 
otomatis atau sesuai gerakan yang diperintahkan oleh manusia. Ada berbagai macam 
jenis robot antara lain Robot Mobile (bergerak ), Robot Manipulator ( tangan ), Robot 
Humanoid, Robot Flying, Robot Berkaki, Robot Jaringan, Robot Animalia, Robot Cyborg. 
 Perkembangan teknologi dan modernisasi peralatan elektronik dan komputer telah 
menyebabkan terjadinya perubahan yang mendasar di dalam kegiatan manusia, di mana 
manusia selalu menginginkan segala sesuatunya serba otomatis dan praktis. Era globalisasi saat 
ini waktu dan tenaga sangat berarti sehingga pemakaiannya begitu diperhatikan sebaik 
mungkin. Manusia dituntut untuk bekerja lebih cepat dan baik dalam mencapai tujuan yang 
diinginkan. Dengan perkembangan teknologi yang kian pesat, untuk kerja peralatan elektronik 
dan komputerpun semakin meningkat dan mendorong manusia mencari inovasi baru dalam 
penyediaan fasilitas dan sarana untuk mencapai tujuan tersebut. Salah satunya adalah Robot 
yang merupakan hasil inovasimanusia yang dapat meringankan dan membantu manusia dalam 
berbagai bidang pekerjaan. 
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Robot adalah suatu mesin yang dibangun dari Mekanik-Elektronik (mekatronik) 
yang terprogram/terkontrol secara otomasi atau manual dengan bantuan seorang operator 
sehingga dapat menggantikan fungsi manusia dalam membantu pekerjaannya pada 
berbagai bidang dan dapat meminimalisasi tenaga manusia serta meningkatkan untuk 
kerja dalam waktu yang singkat, dengan biaya yang minimum dan tingkat keamanan yang 
tinggi. Manusia tidak akan berinteraksi langsung dengan benda kerjanya. Ia hanya 
mengendalikan alat-alat pengendali untuk menggerakkan robot, sehingga robot dapat 
melakukan gerakan-gerakan atau bekerja sebagaimana yang diinginkan manusia sebagai 
pengontrol gerakannya [1]. 
Berbagai penelitian telah dilakukan di seluruh dunia untuk meneliti sistem kendali 
robot dan pergerakannya, semua tidak lepas dari kendali manusia yang merupakan sebagai 
pengendali manual robot tersebut, salah satu bagian robot dan manusia yang berhubungan 
dengan sistem pergerakan adalah lengan, hal ini dikarenakan lengan merupakan salah satu 
bagian tubuh yang paling mudah digerakkan. 
Berdasarkan dari pertimbangan diatas penulis membuat Tugas Akhir dengan judul : 
“Rancang Bangun Robot Fighter Menggunakan Flex Sensor Dengan Komunikasi 
Bluetooth”. 
 
2. METODE PENELITIAN 
 
2.1 Mikrokontroler 
 Mikrokontroler adalah sebuah sistem komputer fungsional dalam sebuah chip. 
Di dalamnya terkandung sebuah inti prosesor, memori (sejumlah kecil RAM, 
memori program, atau keduanya), dan perlengkapan input-output[2]. Mikrokontroler 
adalah setiap tipe dan jenis mikrokontroler memiliki arsitektur yang berbeda 
tergantung perancangannya, meskipun sedemikian pada dasarnya setiap arsitektur 
mikrokontroler memiliki keseragaman pada pokok-pokok cara kerjanya[3]. 
 
2.2 Sistem Mikrokontroler  
Mikrokontroler terdiri dari beberapa diantaranya: 
1. CPU (Central Processing Unit), mulai dari processor 4-bit yang sederhana hingga 
processor kinerja tinggi 64-bit. 
2. ROM (Read Only Memory), EPROM (Erasable Programmable Read Only Memory), 
EEPROM (Electrically Erasable Programmable Read Only Memory) yaitu untuk 
menyimpan program komputer.  
3. RAM (Random Acces Memory) yaitu untuk menyimpan data.  
4. I/O yaitu sebagai input/output, antarmuka jaringan, seperti portal serial (UART) dan 
portal paralel. 
 
2.3 Mikrokontroler Arduino Uno 
Arduino adalah sebuah board mikrokontroler yang berbasis ATmega328. Arduino 
memiliki 14 pin input/output yang mana 6 pin dapat digunakan sebagai output PWM, 6 
analog input, crystal osilator 16 MHz, koneksi USB, jack power, kepala ICSP, dan tombol 
reset. Arduino mampu men-support mikrokontroler dan dapat dikoneksikan dengan 
komputer menggunakan kabel USB. 
2.4 Resistor 
Secara umum berfungsi sebgai pengambat arus, satuannya adalah Ω(Ohm). Untuk 
mengetahui nilai hambatan dari resistor dapat memperhatikan cincin/gelang kode warna 
atau atau tulisan pada badan resistor [4]. 
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2.5 Flex Sensor 
Flex Sensor adalah sensor yang memiliki perubahan resistansi akibat adanya 
perubahan lekukan pada bagian sensor. Sensor ini memiliki output berupa resistansi. 
Sensor ini membutuhkan tegangan sebesar +5V agar bisa bekerja. Output resistansi ini 
akan diberikan tegangan yang nantinya akan dibaca oleh mikrokontroler. Sensor ini 
digunakan untuk mendeteksi pergerakan lari tangan pada manusia / bagian lekukan lainya. 
Mikrokontroler mengkonversi data menggunakan ADC (analog to digital converter), 
dimana data masukkannya didapat dari tegangan yang sudah terkena resistansi [5]. 
 
2.6 Bluetooth  
Bluetooth adalah suatu peralatan media komunikasi yang dapat digunakan untuk 
menghubungkan sebuah perangkat komunikasi dengan perangkat komunikasi lainnya, 
bluetooth umumnya digunakan di handphone, komputer atau pc, tablet, dan lain-lain. 
Fungsi bluetooth yaitu untuk mempermudah berbagi atau sharing file, audio, menggantikan 
penggunaan kabel dan lain-lain. Saat ini sudah banyak sekali perangkat yang menggunakan 
bluetooth.  
 
2.7 Komponen-komponen Pendukung Lainnya 
LED (light emitting diode) adalah salah satu jenis diode dengan fungsi khusus. 
LED digunakan sebagai lampu indikator pada beberapa aplikasi elektronika.[6]. 
 
2.8 Motor Servo 
Motor arus searah (motor DC) adalah mesin yang mengubah energi listrik 
arus searah menjadi energi mekanis yang berupa putaran. Berdasarkan fisiknya 
motor arus searah secara umum terdiri atas bagian yang diam (stator) dan bagian 
yang berputar (rotor). Motor arus searah bekerja berdasarkan prinsip interaksi 
antara dua fluksi magnetik. Dimana kumparan medan akan menghasilkan fluksi 
magnet yang arahnya dari kutub utara menuju kutub selatan dan kumparan jangkar 
akan menghasilkan fluksi magnet yang melingkar. Interaksi antara kedua fluksi 
magnet ini menimbulkan suatu gaya sehingga akan menimbulkan momen puntir 
atau torsi[7]. 
 
2.9 Potensiometer 
Potensiometer adalah sebuah jenis resistor yang nilai tahanannya atau 
hambatannya (resistansi) dapat dirubah atau diatur (adjustable). Potensiometer 
memiliki 3 terminal, 2 terminal terhubung ke kedua ujung elemen resistif, dan 
terminal ketiga terhubung ke kontak geser yang disebut wiper. Posisi wiper 
menentukan tegangan keluaran dari potensiometer. Berikut ini simbol dari 
potensiometer, simbol potensiometer dengan standar IEC dan standar ANSI. 
 
2.10 Bahasa Pemograman C Arduino 
Arduino adalah sebuah modul mikrokontroler dengan port input dan output 
yg diprogram menggunakan bahasa C Arduino dan mendukung semua fitur-fitur 
yang ada pada Arduino. Berikut jendela program C Arduino. 
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3. HASIL DAN PEMBAHASAN 
 
3.1 Perangkat Keras dan Rangkaian Elektronika 
Adapun perangkat yang digunakan yaitu : 
1. Arduino Uno sebagai pengendali semua perangkat. 
2. Acrylic dan aluminium sebagai mekanik lengan dan kaki robot 
3. Motor servo sebagai penggerak lengan robot. 
4. Bluetooth sebagai alat komunikasi antara jaket dan arduino. 
5. Flex sensor sebagai sensor penggerak yang berada di jaket. 
6. Potensiometer sebagai pengendali level sinyal. 
 
3.1.1 Blok Diagram Hubungan Komponen-Komponen Utama. 
Blok diagram komponen-komponen utama dapat dilihat pada Gambar 3.1 dan 3.2 : 
 
Gambar 3.1 Blok Diagram Komponen-komponen Utama di Robot 
 
Gambar 3.2 Blok Diagram Komponen-komponen Utama di Jaket 
 
3.1.2 Rancang Bangun Alat 
Alat ini terdiri dari beberapa peralatan elektronika yaitu Arduino Uno, 
Motor Servo, flex sensor,bluetooth dan potensiometer merupakan komponen 
utama yang digunakan. 
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3.2 Prototipe Alat  
Gambar 3.3 sampai 3.5 merupakan prototipe dari keseluruhan alat yang telah 
dirancang dengan komponen-komponen yang disebut pada penjelasan sebelumnya, yang 
berfungsi sebagaimana yang diinginkan. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Gambar 3.3 Prototipe Alat 
 
 
 
Gambar 3.4 Prototipe Alat Tampak Samping 
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Gambar 3.5 Prototipe Alat Tampak Belakang 
 
3.3 Perangkat Lunak Alat  
3.3.1 Flowchart Program  
Adapun Flowchart program ini adalah memberi arus dengan menghidupkan 
baterai yang dihubungkan ke power supply, selanjutya power supply memberikan 
tegangan 5 volt pada arduino dimana arduino adalah komponen utama yang 
menggerakan seluruh komponen. Untuk mengaktifkan motor servo dan komponen 
lainnya menggunakan daya 5 volt. Kemudian sensor yang telah di pasang dijaket 
dihubungkan ke arduino mengggunakan komunikasi antara bluetooth yang berada di 
robot dan bluetooth yang berada di jaket. Kemudian flex sensor akan mengirimkan 
data berupa nilai untuk menggerakkan motor servo sesuai dengan lekukan pada flex 
sensor dan robot akan menirukan gerakan yang dilakukan oleh penggerak atau 
manusia dapat dilihat pada Gambar 3.6. 
 
 
Gambar 3.6 Flowchart Program 
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3.4 Pengujian Alat Program 
3.4.1 Pengujian Arduino Uno 
Pengujian pada rangkaian arduino uno dilakukan dengan menghubungkan 
rangkaian dengan baterai 12 volt lalu dihubungkan ke dc to dc converter menjadi 5 
volt dan dihubungkan ke  power distributor sebagai keluaran. Koneksi I/O Arduino 
Uno dapat dilihat pada Gambar 3.7. 
 
Gambar 3.7 Koneksi I/O Arduino Uno 
3.4.2 Rangkaian Power Supply untuk Arduino Uno 
Pengujian pada rangkaian power supply dilakukan dengan mengukur 
tegangan keluaran menggunakan voltmeter. Pada power supply ini terdapat 
keluarannya yaitu 5 Volt. Tegangan power supply ini digunakan untuk men-supply 
tegangan keseluruh rangkaian. Arduino Uno bekerja pada tegangan 5 volt dapat 
dilihat pada Tabel 3.1. 
 
  Tabel 3.1 Hasil Pengukuran Power Supply 
 
Pengujian V in (Volt) V out (Volt) 
1 12  5,00 
2 12,1 5,02 
3 12,3 5,09 
4 11,90 4,91 
5 11,96 4,98 
 
3.3 Pengujian Flex Sensor dan Potensiometer 
Rangkaian flex sensor dan potensiometer dapat langsung diambil nilai adc nya 
pada port adc, pada kesempatan ini penulis menggunakan port 1, port 2, flex 1, flex 2, flex 
3 dan flex 4 sebagai input. Sensor ini digunakan untuk meggerakkan motor servo. Flex 
sensor dan potesiometer ini membutuhkan tegangan sebesar ± 5 volt. Dibawah ini 
merupakan sub program yang digunakan unuk membaca nilai sensor : 
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3.4 Pengujian Bluetooth 
Pengujian bluetooth ini dilakukan untuk memastikan bahwa komunikasi robot dan 
sensor pada jaket saling terhubung dan membutuhkan tegangan sebesar ± 5 volt. Pada 
tahap pengujian ini bisa dilihat di Tabel 3.2. 
 
          Tabel 3.2 Pengujian Bluetooth Ruangan Tertutup  
         Dinding 
 
Pengujian  Jarak (m) Kondisi Ruangan Hasil 
Komunikasi 
1 1 m Ruangan tertutup dinding Terhubung 
2 2 m Ruangan tertutup dinding Terhubung 
3 3 m Ruangan tertutup  dinding Terhubung 
4 4 m Ruangan tertutup  dinding Terhubung 
5 5 m Ruangan tertutup dinding Terhubung 
6 6 m Ruangan tertutup dinding Terhubung 
void loop() { 
  nilaiSikuKanan = analogRead(pinSikuKanan); 
  nilaiSikuKiri = analogRead(pinSikuKiri); 
  nilaiBahuKanan = analogRead(pinBahuKanan); 
  nilaiBahuKiri = analogRead(pinBahuKiri); 
  nilaiPotKanan = analogRead(potenKanan); 
  nilaiPotKiri = analogRead(potenKiri); 
 
  if (nilaiSikuKanan < nilaiMinSikuKanan)nilaiMinSikuKanan 
  = nilaiSikuKanan; 
  if (nilaiSikuKanan > nilaiMaxSikuKanan)nilaiMaxSikuKanan 
  = nilaiSikuKanan; 
  if (nilaiSikuKiri < nilaiMinSikuKiri)nilaiMinSikuKiri = nilaiSikuKiri; 
  if (nilaiSikuKiri > nilaiMaxSikuKiri)nilaiMaxSikuKiri = nilaiSikuKiri; 
   if (nilaiBahuKanan < nilaiMinBahuKanan)nilaiMinBahuKanan = 
nilaiBahuKanan; 
  if (nilaiBahuKanan > nilaiMaxBahuKanan)nilaiMaxBahuKanan = 
nilaiBahuKanan; 
  if (nilaiBahuKiri < nilaiMinBahuKiri)nilaiMinBahuKiri = nilaiBahuKiri; 
  if (nilaiBahuKiri > nilaiMaxBahuKiri)nilaiMaxBahuKiri = nilaiBahuKiri; 
   
  if (nilaiPotKanan < nilaiMinPotKanan)nilaiMinPotKanan = nilaiPotKanan; 
  if (nilaiPotKanan > nilaiMaxPotKanan)nilaiMaxPotKanan = nilaiPotKanan; 
  if (nilaiPotKiri < nilaiMinPotKiri)nilaiMinPotKiri = nilaiPotKiri; 
  if (nilaiPotKiri > nilaiMaxPotKiri)nilaiMaxPotKiri = nilaiPotKiri; 
  if (nilaiPotKanan < nilaiMinPotKanan)nilaiMinPotKanan = nilaiPotKanan; 
  if (nilaiPotKanan > nilaiMaxPotKanan)nilaiMaxPotKanan = nilaiPotKanan; 
  if (nilaiPotKiri < nilaiMinPotKiri)nilaiMinPotKiri = nilaiPotKiri; 
  if (nilaiPotKiri > nilaiMaxPotKiri)nilaiMaxPotKiri = nilaiPotKiri; 
  konversi_Servo();   
  delay (2000); 
} 
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7 7 m Ruangan tertutup dinding Terhubung 
8 8 m Ruangan tertutup dinding Terhubung 
9 9 m Ruangan tertutup dinding Tidak 
Terhubung 
10 10 m Ruangan tertutup dinding Tidak 
Terhubung 
11 11 m Ruangan tertutup dinding Tidak 
Terhubung 
12 12 m Ruangan tertutup dinding Tidak 
Terhubung 
13 13 m Ruangan tertutup dinding Tidak 
Terhubung 
14 14 m Ruangan tertutup dinding Tidak 
Terhubung 
15 15 m Ruangan tertutup dinding Tidak 
Terhubung 
16 16 m Ruangan tertutup dinding Tidak 
Terhubung 
17 17 m Ruangan tertutup dinding Tidak 
Terhubung 
18 18 m Ruangan tertutup dinding Tidak 
Terhubung 
19 19 m Ruangan tertutup dinding Tidak 
Terhubung 
20 20 m Ruangan tertutup dinding Tidak 
Terhubung 
 
3.5 Pengujian Gerak Motor Servo 
Langkah selanjutnya adalah menguji motor servo yang dihubungkan dengan 
rangkaian arduino uno agar motor dapat diprogram dan dikontrol pada dilihat pada Tabel 
3.3. 
Tabel 3.3 Pengujian Gerak Motor Servo 
 
Pengujian Nilai Gerak Putaran Motor 
1 0° Tidak Terjadi Putaran 
2 10° Berlawanan arah  
Jarum Jam 
3 20° Berlawanan arah  
Jarum Jam 
4 30° Berlawanan arah  
Jarum Jam 
5 40° Berlawanan arah  
Jarum Jam 
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6 50° Berlawanan arah  
Jarum Jam 
7 60° Berlawanan arah  
Jarum Jam 
8 70° Berlawanan arah  
Berlawanan arah  
Jarum Jam 
9 80° Berlawanan arah  
Jarum Jam 
10 90° Berlawanan arah  
Jarum Jam 
11 100° Searah Jarum Jam 
12 120° Searah Jarum Jam 
13 130° Searah Jarum Jam 
14 140° Searah Jarum Jam 
15 145° Searah Jarum Jam 
16 150° Searah Jarum Jam 
17 155° Searah Jarum Jam 
18 160° Searah Jarum Jam 
19 165° Searah Jarum Jam 
20 170° Searah Jarum Jam 
 
 
4 KESIMPULAN 
 
Berdasarkan hasil proses implementasi dan uji coba yang dilakukan, kesimpulan dari 
pengerjaan tugas akhir ini, yaitu : 
1. Piranti elektronik yang diperlukan dalam rancang bangun robot fighter menggunakan  
flex sensor dengan komunikasi bluetooth adalah arduino uno,  bluetooth,  flex sensor, 
motor servo, potensiometer dan dc dc converter. Alat ini dibuat dengan  merangkai 
piranti-piranti elektronik yang menjadi suatu sistem yang dapat mendeteksi gerakan  
lengan manusia sehingga lengan robot bisa mengikuti dengan baik. 
2.  Setelah melakukan 20  pengujian pada flex sensor dan potensiometer menggunakan  
rumus standar deviasi, sehingga mendapatkan  nilai simpangan  yang berbeda - beda 
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pada sensor yang akan dikirim ke robot agar lengan robot bisa mengikuti gerak lengan 
manusia sesuai dengan niai lekukan pada sensor.    
3. Setelah melakukaan pengujian  bluetooth dalam kondisi ruangan terbuka dari jarak 1-
10 meter komunikasi bluetooth masih terhubung dan pada jarak 11-20 meter 
komunikasi bluetooth tidak bisa terhubung lagi dan dalam kondisi ruangan tertutup 
dengan ketebalan dinding 11,5 cm, dari jarak 1-8 meter komunikasi bluetooth masih 
terhubung dan pada jarak 9-20  meter komunikasi bluetooth tidak bisa terhubung lagi 
 
5 SARAN 
 
Saran yang dapat direkomendasikan dalam menyelesaikan tugas akhir ini adalah : 
1. Diharapkan sistem rancang bangun robot fighter menggunakan flex sensor dengan 
komunikasi bluetooth bedasarkan gerakannya dapat dibuat lebih bagus lagi 
kedepannya. 
2.  Pengembangan lebih dari segi motor servo dan flex sensor, dikarenakan motor 
servo dan flex sensor untuk prototipe ini masih belum sempurna dan masih 
terkendala dengan peralatan dan bahan yang masih kurang. 
3. Diharapkan untuk kedepanya rancang bangun robot fighter menggunakan flex 
sensor dengan komunikasi bluetooth agar dapat menambahkan kekurangan 
komponen yang ada di robot dan jaket. 
4. Diharapkan robot ini kedepannya bisa membatu mengangkat barang. 
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